














STUDY OF THE AUTOMATIC PLAYING ROBOT OF SAXOPHONE 









The automatic playing robot of saxophone is the robot that can control the reed pressing force by the 
artificial mouth system, control the blowing air pressure by the special pressure control valve and operate the 
fingering system using sheet music data just like a human player. Because the existing system uses desktop PC 
and PCI bass interface boards, it has problems of transportation and mobility at the situation of attending the 
concert with human players. Therefore, in this paper, compactification of the system is considered by using a 
note-PC as the controllers and using USB interface of D/A and DIO for control devices. Furthermore, it is 
necessary for the robot to play with human players of a big band that it can use more sophisticated musical 
expressions such as sub-tones and over-tones besides attacks, envelope control and high level vibration 
techniques. Therefore improvements for more sophisticated performance abilities are proposed. 
























































F の 16 進数で表される．それは，2 進数は 4 つを 1 組と




・ノートオンメッセージ：9n  kk  vv (H) 
・ノートオフメッセージ：8n  kk  vv (H) 
となり，ステータス・バイトは上位 4 ビットがそれぞれ
ノートオンメッセージを表す 9(H)とノートオフメッセー












































































本研究では唇押さえ圧は 0～-10V，送気圧は 0～10V の範
囲を使用するように設定している．12bit の分解能である
ので 212=4096 までの数の表現ができ，用いる電圧の範囲












も指 1 本に対し，出力を 1 つ割り当てている．出力デー


































































きない．そこで，代わりに USB インターフェース付き PPI
ユニット(株)タートル工業の TUSB-PIO[5]を使用するこ
とを考えた．また，電流の増減幅を制御するために東芝
製 MP4411 電界効果トランジスタ(POWER MOS FET)[6]
を使用することを考えた．  
（２） TUSB-PIO(PPIユニット)[5] 
 DO ボードの代わりの機器として USB インターフェー
ス付きPPIユニットで株式会社タートル工業のTUSB-PIO














 東芝製 MP4411 電界効果トランジスタ(POWER MOS 









Fig.4 Schematic drawing of the solenoid control circuit 
 
 運指を動かしたい時に PPI ユニットの対応させたピン
に指令を出す．その指令が GATE に電圧をかけることに










Fig.5 Substrate of the fingering control circuit 
 
























Fig.6 The whole view of the fingering control system 
 
 サクソフォン自動演奏ロボットの 23個のソレノイドの
配線は 4 個の 7 ピンパネルコネクタと接続されている．
既存の演奏制御システムはその 4 個のパネルコネクタに













Fig.7 Initial display window of the control application 
 






































































Fig.10 Recorded data of the performance state (velocity) 
 























 エクスプレッションとは MIDI チャンネルごとに 128
段階(0～127)の音量変化(抑揚)を付ける MIDI メッセージ
[3]であり，16進数表記では 






















Fig.12 Recorded data of the performance state (expression) 
 
 Fig.13 Volume change by expression value 
 
図 12，図 13は 1つの音に対してエクスプレッションの








 ピッチベンドとは音色のピッチを調節する MIDI メッ
セージであり，16進数表記では 

















Fig.14 Record data of the performance state (pitch-bend) 
 
 
Fig.15 Vibrato tone by pitch-bend value 
 
図 14，図 15は 1つの音に対してピッチベンドの値を最
大，最小の値を繰り返し設定した MIDI データを使用し，





























Fig.16 Recorded data of the performance state (modulation) 
 
 Fig.17 Vibrato tone by modulation 
 
図 16，図 17は 1つ目，2つ目の音にモジュレーション
の値 127で設定した MIDIデータを使用し，実験したもの
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